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ikschrcibuni: 



Die Erfindung bclrilTi cin Vcrfahrcn unci cine Hinrichiung 
/uni Slabilisicrcn cincs SlraKcnfMhr/iiugs, insbcsondcrc ci- 
ncs Pcrsoncnkrafi wagons, mil cinciii durcii das SlraBcnfahr- 
zcug gczogencn Anhiingcr. Bci SiraBcnfahr/cugcn ntii An- 
hiingcrn kann cs bcdingi durch ubcrhohic (Jeschwindigkcii, 
schlcchic SlraUcnvcrliahnissc, Sciicnwind odcr ahnlichcni 
'/.uin Schlingern dcs Gcspanns aus SlraBenlahr/.cug iind An- 
hiingcr koiHincn. Zwar olTcnbarcn zuni Bcispicl dcr Arlikc! 
"FDR - die Fahrdynaniikrcglung von Bosch", von A. von 
Zanlcn, R. Hrhardi und(i. PfaQ\ ATZ Auioniobihechnischc 
Zciischrifi 96 (1994) i 1 Sciicn 674 bis 689 und das SAH-Pa- 
pcr 973184 "Vehicle Dynamics Conlrolcr lor Commercial 
Vehicles" von K Hcckcr, S. HuiimicLO. Jundi, K.-D. Leim- 
bach, I. Faye, U. Schramm, sehr erfolgrciche Ia)sungen /.ur 
Siabilisicrung dcr Fahrdynamik von Fahr/.cugen und Saiiel- 
schlcppcrn, doch crgcbcn sich bciiii Ziehen von Anhiingcrn, 
insbcsondcrc Anhiingcm, die kcinc eigene Akiorik b/.w. 
Scnsorik />ur Fahrdynamikslabilisierung aufwciscn, beson- 
dere Schwieri|!keiicn. Dies gih insbcsondcrc bci verglichcn 
mil dcm Zugfahrzcug schweren Anhangcm. So irelen z. B. 
bci Personenkraflwagcn, die Wohnanhanger Ziehen, beson- 
dcre Slabililaisproblcnic auf. 

KoiiiiiU es bei einciii Fahrzcuggespann aus Kraflfalirzeug 
und Anhanger zu eincr Schlingerbewegung bzw. zu Pcndel- 
bcwegungcn, so schwingl dcr Anhanger um seine Hoch- 
achsc und rcgl iiber die Anhangcrkupplung auch das Zug- 
falir/x^ug zur Schwingung an. Liegt die Fahrzeuggeschwin- 
digkeil unler eincr sogcnannlen kritischen Gcschwindigkcil, 
so sind die Schwingungcn gedaiiipfi. Isi die Faiirzeugge- 
schwindigkeil gleich eincr krilischen Geschwindigkeii, so 
sind Schwingungcn ungediimpfu licgt die Falirzeuggc- 
schwindigkcil obcrhalb einer krilischen Geschwindigkeii, 
so khngen die Schwingungcn auf. Der Wcri dcr krilischen 
Geschwindigkeii hiingt unler andercni von Geomelriedalen 
wic Radsiand und Deichsellange, von dcr Masse und deni 
Giertragheilsnionien! dcs Falirzeugs und des Anhangers und 
von den Schraglaurslcifigkcilen der Achsen ab. Diescr Wen 
bewegl sich bei Falirzeuggcspannen im PKW-Bereich lypi- 
schei*weisc im Bereich von 90 bis 130kiii/h. Die Frequcnz 
der Schhngerbewegung bzw. der Pendelbewegung betragt 
ungefahr 0,5 bis 1 ,5 Hz. 

Enisprechend isl es Aufgabe dcr Erfindung ein Verfahren 
bzw. Einrichlung anzugeben, miltels dcr die Fahrsiabiiitat 
bei SlraBenl'ahrzeugcn, die einen Anhanger Ziehen, verbes- 
scri wird. Es isl bcsonders wiinschenswert, daB die erfin- 
dungsgemaBe Losung mil geringeni Aufwand an Sensorik 
auskoinmt. 

Diese Aufgabe wird durch ein Verfahren geinaB An- 
spnich 1 und cine Hinrichiung geniaB Anspruch 12 gelosi. 
Dabei wird zuiii SiabiHsieren eines StraBcnfahrzeugs, insbe- 
sondere eines Personenkraflwagens, mil eincm durch das 
SlraBenfahrzeug gezogcnen Anhanger das S tra Ben fall rzeug 
in bezug auf Schlingcrbewegungen iiberwachl und deni 
SiraBenfahrzeug beim Erkcnnen einer Schlingerbewegung 
automatisch cin ini wescntlichen periodischcs Gicrmomcnt, 
insbcsondcrc zumindcsi zwei Perioden lang, cingcpragi, das 
der Schhngerbewegung iiii wcscnllichcn gcgenphasig isl. 
Auf diese Weisc isl es moglich, cin Schlingern dcs Gcspanns 
aus SiraBenfahrzeug und Anhanger zu vennindern und das 
Gespann zu slabilisicrcn. Unler Schlingern isl dabei zu ver- 
slchen, daB es im SiraBenfahrzeug, das den Anhanger zichi 
zu einer ini wesenilichcn pcriodischen Querbeschleunigung 
sowic zu eincr im wcscnllichcn pcriodischen Gicrgcschwin- 
digkcil konimi. Es handcll sich dabei nichl um eine sircng 
pcriodischc Pendelersclicinung (das Falirzcuggespann sielll 
kcin ideales Pendcl dar), vielmehr konnen zeilliche Schwan- 



kungen in der Periodcndaucr der Pendelbewegung des An- 
hangers bzw. Aufliegers aufirelen. Dicsc (inden sich bei- 
spielsweise in dcm von einen* Querbeschleunigungsscnsor 
cr/euglcn sich wiederholenden bzw. wiederkehrenden b/.w, 
^ ini wesenilichcn pcriodischen Signal wicder. D. h. dieses Si- 
gnal wcisl cine sich in kleincn CJrcnzcn andcrndc PericKicn- 
dauer auf, die idcalerweise Jedoch als /eithch konslani anzu- 
schcn isl, Fnlsprcchend isl auch das eingcpraglc, im wcsenl- 
iichc pcriodischc Giennomeni nichi sireng pcriodisch. linh 

10 sprechcnd den Schwankungcn in dcr Periodc der Pendelbe- 
wegung des Fahr/xjuggespanns wird auch die Periodcndaucr 
im eingcpraglcn Gicrmonicnl vcranderl. 

Zur Erkcnnung eincr Schlingerbewegung kann z. B. vor- 
gese hen wcrden, die Querbeschleunigung des SlraBcnfahr- 

i> zcugs mil eincm Querbeschleunigungsscnsor zu messen. 
Zur Erkcnnung des Schlingems werden die I^cqucnz und 
die Ampliiude des niiiielsdes Qucrbeschleunigungssensors 
crmillelien Signals ausgewcrlcl. Die Frequcnz crgibl sich 
dabei z. B. aus dcm zcillichen Absiand aufeinanderfolgcn- 

20 dcr Nuli-Durchgiinge. Ein Schlingern licgi z. B. dann vor, 
wcnn die so crmiilelic Frequcnz inncrhalb eines vorbe- 
siimmlen Frcqucnzbandes liegl und wenn die Ampliiude 
groBer isl als ein Schwcllenwerl, In dicsem Zusaninienhang 
isl es vorteilhafi zusaizlich zu der Querbeschleunigung die 

25 Geschwindigkeii und/oder den Lenkwinkel des Fahr/eugs 
zu beirachlen um ein Schlingern von Lenkbewcgungen des 
T^ahrzeugs zu unlerschcidcn. Ein Beispiel fur cine Schlin- 
gererkennung isl in Fig, 9 ausgefiihrl. 

Bcsonders vorieilhafl is! es in Vcrbindung mil der Erfin- 

3<) dung, cine Schlingererkennung einzusclzcn, bei der zuniin- 
dest cine QuerdynamikgroBe, wie elwa die Querbeschleuni- 
gung, die Giergcschwindigkeii odcr die Gierbeschlcuni- 
gung, sowie die Geschwindigkeii des Falirzeugs erniillell 
wird, wobei die Schlingerbewegung in Abhiingigkeil der zu- 
niindcsl einen QuerdynamikgroBe und der Geschwindigkeii 
beslinimi wird. Dies erfolgl vorteilhaflerweisc dadurch, daB 
iibcrpriill wird, ob die QuerdynamikgroBe und die Ge- 
schwindigkeii je groBer sind als ihnen zugeordncle Schwel- 
lenwerte. Es isl bcsonders vorieilhafl sowohl die Qucrbc- 

4<J schlcunigung als auch die Giergcschwindigkeii zu messen. 
Weiierhin ist es zur Eniiittlung einer Schlingerbewegung 
von Vorleil, den Lenkwinkel zu messen und schnclle Lenk- 
bewcgungen bei derBestimniung der Schlingerbewcgungen 
zu berucksichligcn. Dazu wird vorteilhaflerweisc ein Hoch- 

45 paBfilier vorgesehen, inillels desscn ein deni lenkwinkel 
enlsprechendes Signal gefilierl wird. Isl dieses hochpaBge- 
filierle Lenksignal groBer als ein beslimmler Schwellenwerl, 
so wird vorieilhaficrweise davon ausgegangen, daB keine 
Schlingerbewegung vorliegl, 

5() In vorlcilhafler Ausgeslallung der Erfindung erfolgl das 
Einpragen dcs Gicnvionicnls durch aulomalisches Abbrem- 
sen des SlraBcnfahrzeugs, wobei auf bciden Seilen des Slra- 
Genfalirzcugs unierschiedliche Bremskraflc eingepragl wer- 
den. Auf diese Weisc wird das pcriodischc Giermoment in 

55 bcsonders vorlcilhafler Wcise ohne die Noiwendigkeii von 
Lenkbewcgungen eingepragl. Zudeni isi es gemaR diescr 
Ausgeslallung niogiich, die Erfindung bcsonders gunsiig bei 
mil ABS ausgeruslelen Falirzcugen zu implcmenlieren, 
auch wenn diese keine Fahrdynamikregelung O^R. ESP) 

(SO aufweisen. 

In wciicrhin vorlcilhafler Ausgeslallung dcr Erfindung er- 
folgl das Einpragen des im wesenilichcn pcriodischen Gier- 
moments durch aulomalisches einseiliges Abbrcmsen des 
Fahr/eugs. Auf diese Weisc wird cine bcsonders gute Siabi- 
6s lisicrung dcs Gcspanns aus SiraBenfahrzeug und Anhanger 
erreichi. 

In wciicrhin voncilhafier Ausgeslallung der Erfindung 
wird das SiraBcnfalirzeug auf Insiabilitai iiberwachl und es 
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crlolgi cin liinpragcn dcs Clicriiionicnis nur dann, wcnn 
kcinc Insiahiliiiii ties SlraBcnfahr/cugs crkanni wird. 

In wciicrhin vorlcilhaficr Austicsiallung dcr lirlindung 
wcisl dcr Anhiingcr cine Anflaij|"hrc!usc aul'. Nach und/fvier 
/.usal/.lich /.uin Minpriigcn dcs iiii wcscntlichcn pcriodischen 5 
Cjicrmoincnis wird das Strafcicnfahr/x;ug aulomalisch kur/- 
/ciiig dcrari abgchrLMiisJ. da(.^ die Aunaulhrcnisc dcs Anhiin- 
gcrs ausgclosi wird. 

In weiicdiin voneilhaner Ausgesiaiiung dcr Hrfindung cr- 
I'olgi das kur/.y.ciligc auloniatischc Abbrciiiscn dcs Siralkn- lo 
I'ahrzcugs uiu cine feslc Phase vcrscizt voni Nulldurchgang 
dcr Schlingcrbcwcgung. Dies bcriicksichtigi insbesondcrc 
die Tragheii dcs Anhangers. Die Hreiiisungcrfolgi cnlweder 
iiiM cine gewisse icsic Phase kur/ vor cine in Nulidurchgang 
oderdanach. 15 

In wciicrhin vorlcilhaficr Ausgcsialtung dcr Erhndung cr- 
folgi das kur/yciligc auiomaiischc Abbrcmscn dcs Siralicn- 
fahr/cugs nur dann, wcnn das Einpriigcn dcs ini wcscni li- 
chen pcriodischen (liernionienls zuvor /u einer Vcrringe- 
rung (tcr Schlingcrbcwcgung gefuhrl hal. 2i) 

In wciicrhin vorleilhaUcr Ausgesiallung dcr Hrhndung cr- 
folgl das auloinalischc kurz/eiiige Abbrcmscn zuin Auslo- 
scn dcr Auriaulbrcntsc des Anhiingcrs durch Vcrringerung 
dcs Anlriebsnionicnics cincs das .SlraBcnfalirzeug anireibcn- 
den Motors. 25 

In wciicrhin vorieilharicr AusgeslaUung dcr Erfindung 
wird das SiraL^enlahr/eug auioniatisch kurzzcilig bcschieu- 
nigl. 

Die Tirfindung koniinl besondcrs voncilhaft in\ Zusani- 
nicnhang mil hydraulischen Brcinsanlagcn zuni Hinsalz. Sic 30 
isl jcdoch auch in elcklrohydraulischcn odcr in pneuniaii- 
schcn bzw. cicklropncuinaiischen odcr in cicktroiiicchani- 
seheu Brenisaiilagen cinseizbar. 

Die Hrfindung hal unlcr andcrcni folgendc Vorlcilc: 

- Das crfindungsgciiiaBc Vorgehen wirkt aufdas Zug- 
falirzcug und ist soinil voni jeweiligcn Anhiingcr unab- 
hangig. linisprechcnd isi in vorlcilhaficr Ausgestahung 
derErlindung kcinc zusalzlichcr Sensorik bzw. Akiorik 
auf deiii Anhiingcr iniplenienlicrl. 40 

- Das crfindungsgeniiiBe Vorgehen kann auf die Sen- 
sorik, die von BreuisschluptVeglem (ABS), Aniricbs- 
schlupfreglern (ASR) bzw. Fahrdynaniikreglern (FDR) 
bereilgesielli wird, zuriickgreifcn. Fiir gewohnlich isl 
koine wciicrc Sensorik erforderlich. 45 

- Die Schlingcrlrequenz kann gelernl wcrdcn, d. h. die 
Schhngcrerkennung adapt ierl sich selbsiiindig an das 
jewciligc I'ahrzeug. 

- Bci Hinsalz dcs erfindungsgcniafjcn Vcrialirens bzw. 
dcr crfindungsgciuiiBcn Vorrichlung kann auf cine nie- 5«) 
chanischc Vorrichlung an dcr AnhiingerkiippUing zur 
Hrkcnnung dcr Schlingerauslcnkung vcrzichlcl wer- 
den. 

Wciicrc Vorlcilc und Einzclhcilen ergeben sich aus nach- 55 
folgcnder Beschreibung von Ausfiihrungsbeispielcn. Iiii 
Einzclnen zeigcn: 

Fig. 1 cin Gespann aus eineni StraBenfahrzcug und eincni 
Anhiingcr, 

Fig. 2 die Ausienkung dcr Anhiingerkupplung dcs Sira- 
Benl^hrzcugs bci Schlingcm dcs Gcspanns, 

Fig. 3 Querbcschlcunigung und Gicrgeschwindigkcil dcs 
SlraBcnfahrzeugs bei Schlingcm des Gcspanns, 

Fig. 4 die (ieschwindigkciien des linken und rcchicn Hin- 
icrradcs dcs SiraBcnfahrzcugs bci Schhngcrn dcs Gespanns, 65 

Fig. 5 cine bcispielhaftc erfindungsgcniaBc Einslellung 
des Brcmsdrucks aiu rechien Hinierrad dcs Siralknfalir- 
zcugs. 
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Fig. 6 cine beispiclhafie crnndungsgciuiiBe Fjnsiellung 
des Brcmsdrucks am linken llinlciTaddes SiraBcnfahrzcugs, 

inj». 7 ein Ausfiihrungsbcispiel fiir cine Slabilisicrungs- 
cinrichuing. 

Mj»- ^ '^in besondcrs vorlcilhafles AusfuhrungsbeispicI 
zum Slabilisieren cincs Cjespanns aus eineiu l-ahrzcug und 
eincni Anhiingcr und 

Fig. 9 den inncrcn Aulbau einer Siabilisierungscinrich- 
lung 

Fig. 10 den inncrcn Aufbau cincs B re insdruck be rec liners 
aus Fig. 9 

Fig. 1 zcigi ein (icspann aus cincm SiraBcnrahrzcug 1 
und cincm Anhiingcr 2, wobei dcr Anhiingcr 2 an cine An- 
hiingerkupplung 3 dcs SiraBenfahrzcugs angchiingi isl. 
be/cichnci das rechlc Vordcrrad, RVL das linkc Vordcrrad, 
RiiK das rechlc Hinierrad und Rm.. das linkc Hinierrad des 
SiraBenfahrzcugs 1. (O bezcichnci die Gicrgeschwindigkcil 
des SiraBenfahrzcugs und ay die Querbcschlcunigung dcs 
SiraBenfahrzcugs I. S bezcichnci die Ausienkung der An- 
hiinj^crkupplung des SiraBenfahrzcugs 1. 

In Fij». 2 isl die Ausienkung S dcr Anhiingerkupplung 3 
des SiraBenfahrzcugs bciiu Schlingcm dcs SiraBenfahrzcugs 
uber die Zeii i dargeslelll. Dabei enlsprechen positive Wcrlc 
der Ausienkung S cine Ausienkung nach rcchls und nega- 
tive Wcrlc der Ausienkung S eine Ausienkung nach links. 

In Fig. 3 isl ein bcispielhafler Vcrlauf der der Schlingcr- 
bcwcgung in Fig. 2 enlsprechcndcn Querbcschlcunigung ay 
und dcr dcr Schlingcrbcwcgung in Fig. 2 enlsprechcndcn 
Gicrgeschwindigkcil 0) dargeslelll. 

Bciin Schlingern weichcn die Gcschwindigkeitcn der ein- 
zclnen Rader des Fahrzeugs 1 voni Vcrlauf ihrer initileren 
Geschwindigkeil, die ini wescnilichen dcr Fahr/otuggc- 
schwindigkeil vp enlspricliU ab. Dies ist in Fig. 4 bcispiel- 
hafl fiir die Geschwindigkcil v^r dcs rechlcn Hinlcrradcs 
Rnu und die Geschwindigkcil vul dcs linken Hinlcrradcs 
Rju. dargeslelll. ErfindungsgeiniiB isl vorgcschcn, daB das 
SlraBenfahrzcug 1 in Bezug auf Schlingerbewegungen iibcr- 
vvachi wird und daB deiii SlraBenfahrzcug beim Schlingcm 
aulomalisch ein Gienuonienl eingcpriigl wird, das dcr 
Schlingcrbcwcgung im wesenilichen gcgcnphasig isi. Dabei 
crfolgl das Einpriigen des Giennonients in besondcrs vor- 
lcilhaficr Weisc durch aulomalisches einseiliges Abbrcni- 
sen, insbesondcrc im wescntlichen der Hinterradcr, des 
Fahrzeugs. 

Fig. 5 und Fig. 6 zeigcn die Breiiisdruckc phr am rechien 
Hinierrad Rj^r und Phi, am hnken Hinierrad Rhl z:um Ein- 
priigen eines gegenphasigen (im weseniiichen periodischen) 
Gicrmomcnis durch autoniaiisches cinscingcs Abbrcmscn 
des l^ahrzcugs 1 in bcispielhafler Ausgcsialtung. Wic Fij». 5 
und 6 zeigcn, sind die Brcmsdrucke pH|< und p^R gcgcnpha- 
sig und cr/x.nigcn gcmiiB der dargesiellien Ansieuerung ein 
zur Schlingerbewegung dcs Gcspanns gcgenphasiges Gier- 
monienl. 

Mg, 7 /^igi ein Ausfiihrungsbcispiel einer erfindungsgc- 
miiBcn Siabilisierungseinrichlung 20. Die Slabilisicrungs- 
einrichiung 20 isi mil einem Lenkwinkelsensor 22 zur Mes- 
sung dcs Lenkwinkcls 8, cincm Gicrgcschwindigkcits-Scn- 
sor 23 zur Messung der Gicrgeschwindigkeit (o des SiraBen- 
fahrzcugs 1. cincm Qucrbcschleunigungssensor 24 zur Mes- 
sung der Oucrbeschlcunigung ay des SiraBenfahrzcugs 1 so- 
wie cincm Geschwindigkcil ssensor 25 zur Messung dcr 
Fahrzcuggeschwindigkeit vp verbunden. In voneilhaficr 
Ausgcsialtung isl vorgcsehen, daB das SlraBcnfalirzcug 1 
eine Fahr/cugdynaniikregelung aul'wcisi, wic sic z. B. in 
dcm Ariikcl "TOR die Falirdynamikrcglung von Bosch", 
von A. von Zanicn, R, Erhardi und G. PfalT, ATZ Auiomo- 
billechnischc Zeiischrifi 96 (1994) II Scilen 674 bis 689, 
olTcnbari isl. In dicsciii Fall wird die Fahrzeuggcschwindig- 
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kcil V|. nichi von (icm I'ahr/.cuggcschwindigkeiisscnsor 25 
gcliclcil, sondcrn von dcr l-ahrdynaniikrcgciLing. 

Die AusgangsgroRcn dcr Slabilisicrungseinrichiung 20 
sind /. H. die Hrcinsdnjckc pv!.. Pvr. Phi.. Pm, fiirdic Uadcr 
KvR, Rvi., Rhr, Rm.cics SiralicnraJir/cugs 1 h/w. cnisprc- 
chcndc SicllgroRcn. die die liinsiellung der Brciusdruckc 
PvL^ PvK. Pju.. Pill, in der Breinse 21 des SlraBenfahr/.eugs 1 
bewirken. 

Fig. 8 /.cigi cin besondcrs vorieilliafics Ausfuhrungsbci' 
spiel zuiii Slabilisicrcn eincs (jespanns aus cinciii Fahr/x;ug 
und cincni Anhanger unlet Anwcndung des erfindungsge- 
iimficn Prinzips. In eincm ersJen Schrill 10 werden McG- 
werle der Scnsoren am Fahr/eug 1, die Fij». 7 zeigt, eingele- 
scn. In cineni zweiten Schriu 11 werden die allgenieinen Be- 
wegungsglcichungen des SiraBcnfahrzeugs ohne Anhanger 
bercchnel. Die Berechnungcn geiiiaR Sehrifl 11 sind in Fig. 
9 nUhcr erlauicri. 

Die Bewcgungsglciehungen enlsprechcn inalhcniatischcn 
Bczichungen, die unlcr Zugrundclegung einfacher nialhe- 
inaliseher Modelle die l ahr/eiigbewegung beschreiben. An 
dieser Siellc sei beispielsweise auf den Anikel "TOR - Die 
Fahrdynainikregelung von Bosch" von A. von Zanlen, R. 
Erhardi und G. Pfaff, A'FZ Aulomobilrcchnischc Zeiischrift 
96 (1994) 11 Seiien 674 bis 689 verwicsen. Die in dieseni 
Anikel enlhaJlene Gleichung 4, die auch als Ackenuann-Be- 
zichung bezeichne! wird, stellt solch eine Bewcgungsglei- 
chung dar. 

In einem Hnlscheidungsblock 12 wird iiberpruli, ob eine 
Querbcschleunigung bzw. cine Gicrgeschwindigkeil am 
Fahrzeug vorliegl, die nichl auf cine Lenkbcwcgung des 
Fahrers zuruckgehl. 1st dicse Bedingung nicht erfullL so 
wird nichl ini Rahmen der erfindungsgemaBen Fahrzeugsla- 
bilisierung eingegriffcn. Unberuhrl davoii bleibcn jedoch 
wciierc mogliche Vcrralircn zur Fahrzeugslabilisierung z. B. 
bcdingl durch eine obenbezeichnete Falirdynaniikregclung. 
Wird dagegen cin Schlingern des SlraBenfahrzeugs 1 bzw. 
ein Schlingern des Hecks des SlraBenfalirzeugs 1 dedektien, 
ohne daR das SfraBenfahrzeug 1 instabil isu so werden in ei- 
nem nachslen Schrin 13 Frequenz und Phase der Schlinger- 
bewegung eniiiiieli. Das heiBu in dieseni Fall sind zur Slabi- 
iisierung des Falirzeuggespanns eriindungsgemaBe Ein- 
griffe erforderlich. 

Nach Beslimniung von Frequenz und Phase der Schlin- 
gerfrequenz wird in einem nachslen Schrirt 14 deni SiraBen- 
fahrzeug 1 ein der Schhngerbewegung gegenphasiges Gier- 
niomenl eingepragi. Dies erfolgi vorleilhaflerweise da- 
durch, daB auf beiden Seiien des SlraBenfahrzeugs 1 unier- 
schiedliche Breniskralie eingepragi werden, wobei das Bin- 
pragen des Gieniionienis vorteilhafterweise durch einscili- 
ges Abbremsen des StraBenlahrzeugs 1 erfolgl, wie dies in 
Fig. 5 und 6 beispielhafi dargesielll isl. 

In vorleilhaller beispielhalier Ausgeslallung sind zusaiz- 
lich ein weilerer Hnlscheidungsblock 15 und ein weilerer 
Schrill 16 vorgcsehen. Mil dem Entscheidungsblock 15 wird 
uberpruft, ob es durch das Einpragen eines ini wesenllichen 
gegenphasigen Giemiomenis (vergleiche Schriit 14) zu ei- 
ner Verringcrung dcr Schlingerbewegung gckonuiien isl. Isl 
dies nichl der Fall, so folgl SchriU 13. Fiihrt das Einpragen 
des im wesenllichen gegenphasigen Gieniiomenls jedoch zu 
einer Verringcrung der Schlingerbewegung des Gespanns 
aus SiraBenfalirzeug 1 und Anhanger 2, so wird das SiraBen- 
falirzxug 1 auiomalisch kurzzeitig abgebrenisi (Schrill 16), 
so daB die Auflaufbrcnise des Anhiingers 2 ausgelosi wird. 
Dieser Brenisvorgang erfolgi voricilhaflerweise ini wesenl- 
lichen uiii cine fcsic Phase versclzt voni Null-Durchgang 
der Schlingerbewegung. 

In vorieilhafier Ausgeslallung der Erfindung ist dabci 
vorgcsehen, daB die Geschwindigkeii des Gespanns so weii 



reduzieri wird, daB dicse unier cine kriiische Geschwindig- 
keii sinki. 

Mg, 9 zcigl den inneren Aulliau einer Slabilisierungsein- 
richlung 20 in bcispielhafler AusgeslalUmg. Be/ugs/eichcn 

5 40 bezeichnel dabci einen Soll-Giergeschwindigkeiis-Be- 
rechner zur Berechnung einer Sol I-Giergeschwindigkeil 00=^ . 
Die Berechnung dcr Soll-Giergeschwindigkeil erlolgi 
dabci /. B. gemaB dcr Soll-Giergeschwindigkciis-Bcrech- 
nung, wie sie in dem Anikel "n)R -die Falirdynamikrcg- 

10 lung von I3osch", von A. von Zanlen, R. lirhardi und G. 
Pfaff, ATC Auloniobillcchnischc Zcilschrifl 96 (1994) 11 
Seiien 674 bis 689 offenbarl isl. y\llemaliv da/u kann vorgc- 
sehen werden, daB, wenn das SiraBenfahrzeug 1 eine obcn 
bezeichnelc Fahrdynariiikregclung aufweisi, die Slabilisic- 

1-^ rungseinrichlung 20 die SoU-Giergcschwindigkeil (O* nichl 
selbsl berechnci, sondern von der Fahrdynainikregelung cr- 
hull. 

Die Bcwcgungsglcichungen enlsprechcn iiialhcmalischcn 
Hezichungen, die unlcr Zugrundclcgungen einfacher malhe- 

20 niaiischer Modelle die Fahrzeugbewegung beschreiben. An 
dieser Slelle sei beispielsweise auf den Anikel "FDR - Die 
Fahrdynainikregelung von Bosch" von A. von Zanien, R. 
Erhardi und G. Pfaff, ATZ Aulomobillechnische Zeilschrill 
96 (1994) 1 1 Seiten 674 bis 689 verwiesen. Die in dicseiu 

23 Anikel enlhallene Gleichung 4, die auch als Ackcrinann-Be- 
zichung bezeichnel wird, slcllt solch cine Bewcgungsglci- 
chung dar (s. o.). Milleis des SoU-Giergcschwindigkcils-Be- 
rechner wird in Abhangigkcil der Fahrzcuggeschwindigkeil 
und des I.xnkwinkels ein Sollwert fiir die Giergeschwindig- 

3<J kcil des Fahrzeugs ennillell. D. h. die Berechnung dcr Soll- 
Giergeschwindigkeil erfolgl mil Hilfe einer Bewegungsglei- 
chung. 

In enlijprechender Weisc kann auch eine Bewegung:sglei- 
chung ausgewenci werden, mil der die Querbcschleunigung 

.^5 des Fahrzeuges bercchnel wird. In dieseni Fall wiirde der so 
eriuillelle Sollwert fiir die Querbcschleunigung mil dem ge- 
messenen Werl fur die Querbcschleunigung verglichcn. 

Die Soll-Giergeschwindigkeil (0* isl zusammen mil der 
Giergeschwindigkeil CO EingangsgroBe in einem Differenz- 

40 bildner 38, der eine Giergeschwindigkeils-Regelabwei- 
chung (Oe als Differenz der Soll-Giergeschwindigkeil <»* 
und der Giergeschwindigkeil o bercchnel. Die Gicrge- 
schwindigkeils-Regelabweichung (Oc wird mitlels eines Fil- 
lers 37 gefillen. Das Filler 37 weisi ein BandpaBfilier 34, ei- 

4.5 nen Beiragsbildner 35 sowie einen Mitlelwerlbildner 36 auf. 
Der Mitlelwertbildner 36 isl vorleilhaflweiser als TiefpaBfil- 
ler ausgefiihn. Das BandpaB fillers 34 isl derart. ausgebildet, 
daB es nur Anieile dcr Gicrgeschwindigkeiis-Rcgclungsab- 
weichung COc durchlaBi, die in einem Frequenzbercich lie- 

50 gen, der fiir die Pendclbewegung des SlraBenfahrzeugs 1 
charaklerisiisch isl. Dabci isl das BandpjiRfilier in vorteil- 
hafierweise derarl ausgebiidel, daB es nur im Frequenzbe- 
reich zwischen 0,5 und 1,5 Hz durchgangig ist. Das Aus- 
gangssignal des Fillers 37 ist mil o^.f bezeichnel. 

55 In gleicher Weise wie die Giergeschvvindigkeits-Regelab- 
weichung o)^ wird auf die Querbeschleunigung ay gefillen. 
Dazu wcisl die Slabilisicrungseinrichtung 20 cin Filler 33 
auf. Das Filter 33 isl enlsprechend dem Filler 37 aufgebaul. 
Es wcisl ein BandpaBfilier 30 auf, das mil dem BandpaBfil- 

60 icr 34 idenlisch isl. Das Filter 33 wcisl femer einen Beirags- 
bildner 31 auf, dcr dem Beiragsbildner 35 idenlisch isl. Wei- 
lerhin weisl das Filler 33 einen Millelwertbildner 32 auf, der 
mil dem Miuelwenbildner 36 idenlisch ist. Ausgangssignal 
des Fillers 33 isi ein mil ayf bezeichncies Signal. 

65 In voncilhaftcr Ausgeslallung der Erfindung isl vorgcse- 
hen, daB die Sc hhngerfrequenz gelemi wird, d. h., daB sich 
die Schlingercrkennung sclbstandig an das jeweiligc Fahr- 
zeuggespann adaptien. Dazu isl in voneilhafier Aasgcsial- 
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uing vori!cschcn. <luf5 (iic liundpaf.^ filler 30 b/.w. 34 aul'dic 
Schlin^ciiVcqucn/ dcs 1-ahr/cuggcspanns cingcsiclli wci- 
(Icn. Die verschiodenen I'illcrkcnngroBen, hei spiels we ise 
die (Iren/JVcqucn/xin dcr Bandpjil.^(ilicr, pjisscn sich an djis 
jewcilijie l*alir/.cuggcspann auioinaiisch b/w. sclbsisiiindig 5 
an. 

Die Siabilisicrungscinrichlung 20 wcisl cincn Ixnkwin- 
kelbewerler 41 auf. Der Lcnkwinkclbewerier 41 weisi eine 
'lod/.one /.uni Ausblenden klciner Lenkwinkcl 8, cin TToch- 
paBiilier /.inn Ausblenden langsatn verlaufender Lcnkwin- m) 
keianderungcn sowic cincn InlegraCor /uni InJcgricrcn dcs 
hochpaLvgcniicricn Lcnkwinkcls auf. Die Ausgangsgrofk 
dcs T^*^kwinkclbcwcrlcrs 41 isi niit 8| be/.cichnel. 

Die in deiii I'iliern 33 und 37. ini DilTcren/.bildner 38. iiii 
Soll-Ciiergeschwindigkeils-Bcrechncr 40 und ini Lenkwin- \> 
kelbewericr 41 ablaufendcn Berechnungcn sind dem Schrilt 
11 in Fi^. 8 /u/.uordncn. 

Miiiels eines Sehlingcrdeicklors 39, der ini wescnilichcn 
ein Ausfuhrungsbcispicl fur den F.nischeidungsblock 12 dcs 
Ablaulplans geniiiB 8 darslelli. wird enischieden. ob 20 
eine Schlin<rerbeweiiung vorliegl oder nichf Da/u wird gc- 
iiiiiB vorliegcndcn Ausfuhrungsbcispicl gcpriifl, ob folgcndc 
liedingungen erfiilll sind: 

8f.<Sl 25 
ay, > S2 
(0,-1 > S3 
Vj.- > S4 

wobei SI, S2, S3 und S4 Schwcllwenc sind. Die Uberprii- 30 
fung be/iiglich dcs Schwellwerles S4 kann auch wcggcias- 
scn werden. 

AusginigsgroRc dcs Sclilingcrdelcklors 39 ist cine biniire 
Grolk* 1^1 die den Wcrl 0 annininil, wcnn Schlingern ver- 
neini wird und den Wcrl 1, wcnn obcn bezeichnclc Bedin- 
gungen crfiilh sind. d. h. wcnn cin Schlingern crkannl wird, 
Wird cin Schlingern crkannl, so warden die Brcnisdriickc 
PvL, PvK- PiiL. Phl »ur die Rader Rvr, Rvl, R||r, Rul dcs 
SiraBcnfahnicugs 1 miilcls cincs Brcnisdruckbcrcchncrs 42 
geniaB dcni in Fig. 8 beschriebcncn Vorgehcn crniiiiclt. 40 
Dciii Brenisdmckbcrcchncr 42 sind dabei die Schniic 13 
und 14 sowic, insolern iiiiplenieniierl, Schrin 16 und der 
Enischeidungsblock 15 zuzuordnen. 

Aliemaliv zu der in Fig. 9 beschricbenen Schlingererkcn- 
nung wird die Querbeschlcunigung dcs SlraBcnfahrzeugs 45 
geniessen odcr aus McRwcrlen iiber die Raddrehzahlen hcr- 
geleilei. Die gemcsscne oder aus den Raddrehzahlen herge- 
Iciieie Querbeschlcunigung wird einer Frcquenzanalyse 
(beispielwcise einer Fourieranalysc) unlcrzogcn. D. h., die 
enisprcchcndc CjroRe wird in ihrc ein/.elnen spcklralcn licsi- 5«J 
gandicile /erlegl. Anhand dieser spcklralcn Anicilc kann 
iiberpruft werden, ob auch ein Anleil bei dcr lur die Schlin- 
gerbewegung charaklcrislischen Frequenz vorliegt. Isi dies 
der Fail, so wird das ini wesenlliche periodischc Gicniio- 
nieni eingepragi. 55 

Fig. 10 zcigi den inncren Aull^au dcs Brcnisdruckbcrcch- 
ncrs 42. Dabci bczcichnci Bczugszeichnen 50 einen Pre- 
qucnzanaiysalor, dcr in Ahhangigkcit der Querbeschlcuni- 
gung ay und/cxicr dcr (licrgeschwindigkeit ro die Frequcn/ 
fs, die Phase (p^ sowic die Aniplilude A^ der Schlingerbewe- CvJ 
gung cnnillcll, GeniaB dicscm Ausfuhrungsbcispicl werden 
die I'Vequcnz f^, die Phase (p^ sowic die Aniphlude AS der 
Schlingcrbewcgung in Abhangigkcil dcr Giergcschwindig- 
kcii (0 cmiiucli. In Abhangigkcil dcr Frequenz und dcr 
Phase (p, dcr Schlingcrbewcgung cnnillcll cin Brenisdruck- 65 
einslcller 51. solem das Signal PI cine Schlingcrbewcgung 
anzeigl. die Brcnisdriickc Pvl^ Pvr. Phi., Pml l^r die Riidcr 
Rvr. Rvi.^ KjiR, RiiL des Sirafknfahrzcugs 1 bzw. enisprc- 



chcndc Siellgrol.ien. die die liinsicllung der iirenisdrucke 
pvt.- Pvk^ PiiL^ Pill, in der Brenisc 21 dcs SuaUenrahr/eugs 1 
bcwirken. Die an den Riidcm eingeslcllien Breinsdriicke iin- 
dcrn sich dabei enisprcchcnd dcr Schlingerrrequcn/. (siche 
Fij». 2, F'ij». 5 und Fiy. 6). 

Dabci is! insbcsonderc vorgcschen, nur die Hiniernidcr, 
wic in Fij». 5 und 6 ge/eigl. zu brcniscn, wcnn das Slralkn- 
lahr/.cug 1 lediglich cine Anlricbsschluprregelung (ASR) 
Oder eine lircmsschluprregciung (ABS) aul wcisi. Wcisi das 
SiraBenfahr/eug 1 dagegcn cine l''ahrdynaniikrcge!ung 
(FIDR, liSP) auf. so werden vorieilhafierweiscr allc Riidcr 
dcs SlraBcnfahrzeugs 1. gegcbcnenfalls individucll. ge- 
brcnisl. uni das gegenphasige Giernionieni einzupragcn. 
Finzelheiien bczuglich ABS. ASR. und in)R konnen z. B. 
deiii An ike I "FDR - die l -ahrdynaniikrcglung von Bosch", 
von A. von Zanlcn, R. Frhardi und G. Pfatl, ATZ Aulonio- 
hihcchni.schc Zciischrifi 96 (1994) 11 Sciicn 674 bis 689 
cninoninicn werden. 

Ini Falle einer erkannlcn Schlingcrbewcgung crfolgl die 
Aulhringung dcs ini wescnilichcn periodischcn Gicnno- 
Mienies in besondcrs voriciihalier Weise ausschlicBlich 
durch enisprcchcndc Brcniseneingnffe an den Tlinicrradcrn. 
Eine enisprcchcndc Bccinflussung dcr Vordcrradbrcnisen 
fiihri nichi zu dcr gewiinschicn Siabilisierung dcs Anhan- 
gcrs bzw. Auflicgers. Konnen aufgrund dcr ini Fahrzcug iiii- 
plcrnenlicrlcn Schiuplreglung bzw. auf dcs Anlriebskonzejv 
les dcs Fahrzeugs diese crfindungsgcniaBcn Breniscncin- 
griffe nichl aus.schlieBlich an den ITinicrradcrn durchgcfuhri 
werden, so werden aiic Rader dcs Fahrzeugcs gcbrenisl, was 
zu einer Vcr/ogerung des Zugfahrzeuges und soniil auch dcs 
Auflicgers bzw, Anhangers und folglich zu einer Bestlili- 
gung dcr Auflaullirenise fuhri. Bs isi insbcsonderc zwischen 
Brcnisschlupfregclung (ABS), Anlriebssehlupfregelung 
(ASR) sowic Fahrdynaniikrcgelung (FDR.) unlcrschci- 
den: 

Brcnisschlupfregclung (ABS): 

Die klassische Brcnisschlupfrcgelung ernioglichi nichl 
die Durchfiihrung von fahrerunabhangigcn Breinseneingril- 
fen, mil denen dcr Brenisdruck ini Radbrcniszylinder uber 
den voni Falircr eingcsielllcn Vordruck hinaus crhohl wer- 
den kann bzw. mil denen uberhaupi ein Brenisdruck aufge- 
haul werden kann. Isi das Fahrzeug mil solch einer Brcms- 
schlupfregelung ausgesiallel, so kann zur Siabilisierung des 
Fahrzeuggcspannes lediglich eine Brenisung aller Rader 
durchgefuhri werden. Dadurch wird, wie bercils ausgcfuhrl, 
die Auflauftrcmse aklivierl. 

Aliemaliv isi auch der Einsaiz einer Breinsschlupfrege- 
lung implemcniierbar, die mil cincm pneunialischcn Brcins- 
kraflverslarkcr ausgcslaucl ist. Im Falle cincs erkannlcn 
Schlingcms wird der pncuniatische Brcniskraflvcrslarker 
akliviert. Dadurch wird die Moglichkeil gcschaffcn, in die 
Radbreinszylindcr einen hoheren Druck einzuspei.sen, als cs 
der voni Fahrer eingeslellle Vordruck zulassen wiirde bzw. 
uberhaupi cincn Brenisdruck aufzubaucn. Das im wcscnlh- 
chen periodischc Cjiennomeni wird durch Ansicucrung dcr 
den Radbremszylindem der Hinicrradcr zugeordneien Akio- 
rcn crzieli. 

Hine Bremsschlupfrcgelung is( scrienniaBig mil Raddreh- 
zahlscnsoren ausgesiallel. liinen Qucrbeschlcunigungssen- 
sor odcr einen Gierratcnscnsor wcisl sic fiir gcwohnlich 
nichl auf. D. h. in dicscm Fall kann die geniessene Querbe- 
schlcunigung bzw. Gicrraie nichl ausgewcnei werden. Stall 
dessen wird in voneilhafier Ausgcstallung untcr Verwen- 
dung cincs iiiaihcmaiischcn Modclls aus den Raddrehzahlen 
cine die Querbeschlcunigung odcr cine die Gicrraie be- 
schreibcnde GroBe hcrgcleiici werden. 

Ansiclle dcr Querbeschlcunigung bzw. dcr (jierraic kann 
auch die Diffcrenz dcr Raddrehzahlen odcr dcr Radge- 
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schwindigkciicn dor nichi angciricbcncn Radcr ausgowcrioJ 
wcrdcn. 

A ni ric hsKc h I iiplVcgcl nng (ASM } 

5 

Mil cincr Anlriebssclilupfrc^clung wird an den Anlricbs- 
radcm dcs rahr/cugcs das Vonricbsiuoincnl bccinnuBl. 
Oics crtolgl durch lirciuscncingriHc, mil dcncn unabhiingig 
voiii 1 'ahrcr Brciusdruck cingcspcisi wird, b/.w. durch Mo 
lorcingrirfc, mil dcncn Moiornioiiicni /.uruckgcnoiiinicn lO 
wird. 

Isl das l'ahr7.cug mil cincr Anlricbsschiupfrcgelung aus- 
gcslailcl. so isl in TTinsichl aufdas crlindungsgcniaBc Vcr- 
fahrcn b/.w. die erfindungsgciitaBe Vorrichlung das .An- 
iricbskonzepi von Bedcutung. Handell es sich uni ein Fahr- 15 
/.cug mil Hcckanlricb bzw. mil Allradaniricb, so kann das im 
wcscnilichcn pcriodischc CJicrmomcni an dcr Hinlcrachsc, 
welches /ur Sfabilisicrung des l-ahr/cuggespannes erforder- 
lich isl, eingepragi werden. TTandcli cs sich dagegcn uiu ein 
rroni«:eiriebcncsl-ahr/.eug, so besiehi dicse Moghchkcil dcr 20 
Slabilisicrung nichl. In diesein Fall konnen Icdiglich siimili- 
chc Radcr des l-alir/jcuges gebremsi werden, was zu einer 
Aklivicrung dcr Auflautbrenisc fiihn. Be/.uglich dcr Scnso- 
rik gclicn die zur BremsschluplVcgelung gcmachicn Ausfuh- 
rungcn. 25 

1-alirdynainikregclung (I'l^R^ liSP) 

Bci cincm Fahrzeug, welches mil cincr Fahrdynainikrc- 
gclung ausgcslallcl isi, konnen alle Radcr einzcln und unab- 30 
hangig voiii Fahrer gebremsi wcrdcn, d. h. es kann auch dcr 
Brenisdruck uber den Falirervordruck hinaus erhohl bzw. 
autgebaul werden, uju das iiii wesenlliclie pcriodischc Gier- 
momenl ein/.upragen. Dariibcr hinaus konnen auch alle Ra- 
dcr gleichzcilig gebremsi werden, so daB dadurch die Auf- 
lauftremsc aklivierl wird. Ferner beslehl bci dcrFahrdyna- 
mikregelung die Moglichkeil, durch MoloreingrilTc Moior- 
leislung zu rcduzieren, und somil cbcnfaHs die Auflauf- 
brenise zu aklivieren. 

In dieseiii Fall kann, da jeweils ein enLsprechender Sensor *j 
vorhandcn isl, die gcmessene Qucrbcschleunigung bzw. 
Gierraie ausgewerlet werden. 

Dcr Frequenzanalysalor 50 isl dcni Schrill 13 und der 
Brcnisdruckeinsleller 51 dem Schrill 14 zuzuordncn. Dcr 
Brenisdruckberechner 42 weisl zudein cine Anipliiuden- 45 
uberwachung 52 auf, miilels der iiberwachl wird, oh sich die 
Anipliiude As der Schlingerbewcgung durch Bremsen gc- 
maB Schrill 14 venuinderi hai. Die A mpliiudcn uberwa- 
chung 52 gibl ein Signal P2 aus, das den Wen 0 annimml, 
wenn sich die Ampliiude der Schlingerbewcgung nichl ver- 5«) 
ringerl und den Wert 1, wenn sich die Amplitude A^ der 
Schlingerbewegung verringerl. Dcr Amplitudenuberwa- 
chung 52 ist der Entscheidungsblock 15 in Fig. 8 zuzuord- 
ncn. Dem Bremsdruckeinsleller 51 ist somil auch der Schrin 
16 in Fig. 8 zuzuordnen, 55 

Palenianspriiche 

1. Verfahren zum Slabilisicrcn eines SlraBcnlaiirzcugs 
(1), insbcsondere eincs Personenkrafiwagens, mil ci- «) 
ncin durch das SlraBcnrahrzcug (1) gezogcncn Anhan- 
gcr (2), dadurch gekennyxichncl, daB das SiraBen- 
fahrzeug (1) in bezug auf Schlingerbcwcgungen iiber- 
wachl wird und daB dem SiraBcnfahrzeug (1) beim 12r- 
kcnncn cincr Schlingerbewcgung aulomalisch cin ini 
wcscnilichcn periodischcs GienuomenI eingepragi 
wird, das dcr Schlingerbewegung im wesenl lichen ge- 
genphasig isl. 
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2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gckcnnzcich- 
ncl, daB das liinpragen des Ciicnuoinenls durch auio- 
maiisches Abbremscn des SiraBcnfahr/ougs (1) crlblgl, 
wohci auf hcidcn Seilcn des SiraBcnfahrzcugs (1) un- 
icrschicdliche Bremskrafle eingepragi wcrdcn. 

3. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gckennzcich- 
ncl, daB das Finpriigen dcs im wcscnilichcn peri- 
odischcs Ciierinomcnls durch auiomaiischcs cinsciliges 
Abbremscn dcs Pahrzcugs crfolgi. 

4. Verfahren nach Anspruch 1 , 2 odcr 3, dadurch ge- 
kcnnzcichncl, daB ein Hinpriigen dcs ini wcscnilichcn 
periodischcs (licrmoiiienls nurdann erfolgi, wenn cine 
Oucrbeschieunigung und/oder cine Gicrgcschwindig- 
kcil vorhandcn isl, die nichl auf Lenkbewcgungcn 
durch den Fahrer zuriickgehcn. 

5. Verfahren nach Anspruch 1, 2, 3 odcr 4, wobei dcr 
Anhangcr (2) cine Auflaufbrcmsc aufwcisi. dadurch 
gckcnnzcichncl, daB das SiraBcnfahrzeug (1) zusai/.- 
lich aulomatisch kurz/cilig derar! abgebrcmsl wird, 
daB die Auflaul^brenisc dcs Anhangers (2) ausgelosl 
wird. 

6. Verfahren nach Anspruch 1, 2, 3, 4 odcr 5, wobei 
der Anhangcr (2) eine Auflaufbrcmsc aufwcisi, da- 
durch gckennzeichnel, daB das SiraBcnfahrzeug (1) 
nach Einpragen des Giermonienls aulomatisch kur/.zci- 
lig derarl abgebrcmsl wird, daB die Auflaufbrcmse dcs 
Anhangers (2) ausgelosl wird. 

7. Verfahren nach Anspruch 5 odcr 6. dadurch gckenn- 
zeichnel, daB das automatische kur/zeilige .Abbremscn 
zum Auslosen der Auflaufbrcmsc des Anhangers (2) 
durch Verringerung des Anlriebsmomenies eines das 
SiraBcnfahrzeug (I) anireibenden Motors crlblgl. 

8. Verfahren nach Anspruch 7, dadurch gckennzeich- 
nel, daB das kurzzeilige aulomalische Abbremscn dcs 
StraBenfahrzcugs (1) in einem NuUdurchgang dcr 
Schlingerbewegung erfolgi. 

9. Verfahren nach Anspruch 7 oder 8, dadurch gckenn- 
zeichnel, daB das kurzzeilige aulomalische Abbremscn 
dcs SlraBenfalirzeugs (1) nur dann erfolgi, wenn das 
Einpragen des Gicmiomenls zu einer Verringerung dcr 
Schlingerbewegung gefiihil hal. 

10. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gckennzeichnel, daB die Geschwin- 
digkeil des StraBenfahrzcugs (1) derarl reduzierl wird, 
daB sic klciner isl als eine kriiischc Geschwindigkeil.. 

11. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB wird das Sira- 
Bcnfahrzeug (1) aulomalisch kurzzeilig beschleunigi 
wird. 

12. Slabilisierungscinrichlung zum Slabilisicrcn eines 
SiraBcnfahr/.cugs (I), insbcsondere eines Person cn- 
krafiwagens, mil einem Anhanger (2) gcmaB einem 
Verfaliren nach einem der vorhergehenden .Anspriichc, 
dadurch gekennzcichnei, daB die Slabilisicrungsein- 
richiung Millel (2(>) zum Erkennen einer Schlingerbe- 
wegung des StraBenfahrzcugs (1) sowic zum Einpra- 
gen eincs im wescnllichen periodischen Gicniionicnls 
aufdas SiraBcnfahrzeug (1) bci Erkennen einer Schlin- 
gerbewcgung aufwcisi, wobei das (nennonienl derein- 
gcpriigien Schlingerbewegung ini wescnllichen gegen- 
phasig isl. 



Hierzu 6 Seilc(n) Zcichnungen 



2EICHNUNGEN SEITE 1 



Numme. 

Int. Cl7: 

Offenlegungstag: 



DE 19964 048 A1 
B 62 D 37/00 

4. Januar 2001 




u_ 



CO 




. 


^ 




002 061/755 



ZEICHNUNGEN SEITE 2 / 



Nunru 
Int. a7: 

Offenlegungstag: 



DE19964048A1 
B62D 37/00 

4. Januar 2001 




FIG. 2 



avco 




FIG. 3 




FIG. 4 



HR 





FIG. 5 



HL 




FIG. 6 



002 061/755 



f 



ZEICHNUNGENSEITE3 



Numme. 

Int. Cl7: 

Offenlegungstag: 



DE199 64 048A1 
B 62 D 37/00 

4. Januar 2001 




Q. 



> 

> 




002 061/755 



ZEICHNUNGENSEITE4 



Nun. 
Int. CI/: 

Offenlegungstag: 



DE19964048A1 

B62D 37/00 

4. Januar 2001 




002 051/755 



ZEICHNUNGEN SEITE 5 



Nummt ' 
Int. Cl7: 

Offenlegungstag: 



DE19964 048A1 
B62D 37/00 

4. Januar 2001 




002 061/755 



ZEICHNUNGENSEITE6 v / 



Nurr* 

Int. CI/: 

Offenlegungstag: 



DE19964048A1 
B 62 D 37/00 

4. Januar 2001 




002 061/755 



